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Robot sebagai bentuk inovasi pada bidang teknologi industry yang 
mengalami perkembangan pesat untuk mendukung kesejahteraan hidup manusia. 
Adanya pemilahan container pada industry peti kemas dan juga kontes robot 
cerdas Indonesia mendorong pembuatan robot yang mampu bergerak memilah 
benda berdasarkan ukuran benda sesuai area kerja pergerakan robot. Dengan 
menggunakan motor servo sebagai penggeraknya, servo kontrol sebagai 
pengendali gerakannya  dan sensor ultrasonic, tercipta sebuah robot yang 
memiliki mobilitas tinggi. Dengan demikian robot ini dapat bergerak horizontal 
pada bagian basenya, vertical pada bagian lengannya dan menjapit pada bagian 
grippernya. Sehingga robot ini dapat mengangkat benda dan memilahnya 
berdasarkan ukuran benda. Robot ini memiliki dimensi 26 cm panjang, 15 cm 
lebar dan 44 cm tinggi dengan berat 1,5 kg. 
Dalam pembuatan Robot ini penyusun mengguakan pemrograman bahasa 
assembly pada Mikrokontroller AT89s51. Fungsi dari mikrokontroller adalah 
mengolah data sensor dan mengkontrol pergerakan robot. Robot ini menggunakan 
5 buah motor servo untuk bergerak kearah tertentu dan satu buah sensor ultrasonic 
sebagai pendeteksi keberadaan benda. Robot ini menggunakan adaptor 5 volt 
sebagai power supply-nya. 
 Hasil yang dicapai dalam Tugas Akhir ini adalah Robot Lengan yang 
dapat memilah benda berdasarkan ukuran benda. Waktu tercepat untuk dapat 
memilha satu benda ke tempat yang disediakan adalah sebesar 5 detik. Selain itu 

















1.1 Latar Belakang 
Keunggulan dalam teknologi robot saat ini tidak dapat dipungkiri dan telah 
lama dijadikan salah satu icon kebanggaan negara–negara maju. Kecanggihan 
teknologi yang dimiliki, gedung-gedung tinggi yang mencakar langit, kota-kota yang 
modern, belum terasa lengkap tanpa kepiawaian dalam dunia robot.  
Salah satu aplikasi pada bidang industri adalah pengendalian robot, Robot 
adalah mesin yang dapat diprogram untuk melaksanakan suatu pekerjaan sesuai 
dengan program yang dimasukkan kedalam komputer robot. Dengan demikian 
peranan komputerlah yang menentukan kehandalan kerja robot, semakin canggih 
komputer (hardware dan software) yang digunakan, maka kehandalan yang dimiliki 
robot tersebut akan semakin tinggi. Hampir semua industri manufaktur menggunakan 
robot karena biaya per jam untuk mengoperasikan robot jauh lebih murah 
dibandingkan menggunakan manusia. Robot memiliki banyak kelebihan yang tidak 
dimiliki manusia diantaranya yaitu : menghasilkan output yang sama ketika 
mengerjakan suatu pekerjaan secara berulang-ulang, tidak mudah lelah, ketelitian dan 
kecepatan menyelesaikan tugas, selain itu juga robot lebih sedikit melakukan 





Dalam perancangan dan pembuatan robot, salah satu hal penting yang tidak 
dapat ditinggalkan adalah sistem pengaturan motor. Tanpa pengaturan Motor yang 
baik sudah dapat dipastikan Robot tidak dapat bekerja dengan baik, hal ini 
dikarenakan hampir semua Robot menggunakan Motor sebagai penggeraknya. Pada 
Robot Lengan, Motor akan dituntut untuk melakukan gerakan-gerakan seperti putaran 
base, gerakan aktuator naik dan turun, gerakan tangan naik-turun, gerakan gripper 
memutar dan gerakan gripper menjepit. sistem yang demikian tentunya memerlukan 
suatu pengaturan Motor yang baik, terlebih bila sistem tersebut dirancang untuk 
bekerja secara otomatis.  
Dengan pengaturan Motor, Sensor Ultrasonik, serta Switch dengan 
menggunakan mikrokontroller, diharapkan Robot Lengan yang akan dibuat dapat 
bergerak sesuai dengan mekanis dan tugas dari pada Robot Lengan tersebut. 
 
1.2 Rumusan Masalah 
Robot Lengan dapat memiliki banyak fungsi tergantung dari cara 
pengendalian gerakan lengan. Kemampuan mikrokontroler, Servo Kontrol, dan Motor 
yang digunakan dalam keseluruhan sistem robot sangat mempengaruhi proses 
pengendalian dan hasil dari proses pengendalian tersebut. Oleh karena itu dalam 
laporan ini, penulis berusaha untuk mengkombinasikan berbagai kemampuan maupun 





dibuat memiliki kemampuan memilah benda, mengangkat benda dan menempatkan 
benda yang sudah di angkat ke tempat yang  tersedia berdasarkan ukuran benda. 
  Berdasarkan permasalahan di atas, maka dapat dituliskan rumusan masalah 
sebagai berikut : 
1. Bagaimana cara mengontrol Motor Servo dengan menggunakan Servo 
Kontrol dan Mikrokontroller AT89s51 sehingga dapat digunakan untuk 
menggerakkan robot . 
2. Bagaimana cara mengontrol Sensor Ultasonik dengan menggunakan 
Mikrokontroller AT89s51 sehingga dapat digunakan untuk mendeteksi 
keberadaan benda. 
3. Bagaimana cara mengontrol switch  yang difungsikan sebagai pemilah benda 
berukuran besar dan kecil. 
4. Bagaimana merancang suatu robot yang dapat membantu kerja manusia 
memilah benda dan menempatkannya pada tempat yang telah disediakan 
tanpa harus diperintah berulang-ulang sesuai dengan ukuran benda yang 
dipilah. 
 
1.3 Batasan Masalah 
  Batasan-batasan atau ruang lingkup permasalahan yang akan ditangani dalam 





1. Pengolahan mikrokontroler pada robot ini terbatas hanya untuk mengontrol 
putaran motor servo dan sensor ultrasonik saja. 
2. Robot lengan ini memilah benda hanya berdasarkan ukuran dari pada benda 
yaitu besar dan kecil. 
3. Robot cerdas ini hanya memindahkan benda ke 2 tempat yang sudah 
disediakan berdasarkan area kerja robot. 
4. Daerah kerja lengan robot di desain sedemikian rupa sehingga 
memungkinkan tidak adanya kesalahan dalam mengambil benda/obyeknya. 
5. Jarak penempatan benda terhadap robot adalah sedemikian rupa sehingga 
pada jarak tersebut masih memungkinkan untuk robot bisa 
menjangkaunya. 
6. Dalam pengujian hanya ada 2 benda yang berukuran berbeda. 
7. Kecepatan pergerakan robot mengikuti benda disesuaikan dengan 
kemampuan mikrokontroler, Servo Kontrol dan mekanik robot. 
8. Benda yang diangkat oleh robot telah ditentukan spesifikasinya 
dalam hal bentuk, bahan, berat serta ukuran sesuai dengan kemampuan 
mekanik robot. 
 
1.4 Tujuan Tugas Akhir 
Tujuan kami untuk melaksanakan tugas akhir ini adalah : 





2. Merancang dan membuat prototype Robot Lengan dengan menggunakan 
mikrokontroller MCS-51 dan Sensor Ultrasonik yang mampu memilah benda 
berdasarkan ukuran benda yang diangkat. 
3. Merancang dan membuat Robot Lengan yang dapat bergerak horizontal 
(memutar kekiri dan kekanan) pada sendi robot, dan bergerak vertikal (ke atas 
dan ke bawah) pada bagian aktuatornya. 
4. Mencarikan solusi terbaik untuk membantu kerja manusia. 
5. Mempermudah dan mempercepat kerja manusia terutama dalam bidang 
industri. 
 
1.5 Manfaat Tugas Akhir 
Adanya tugas akhir ini diharapkan dapat bermanfaat yaitu : 
1. Melatih kemampuan mahasiswa untuk memecahkan suatu permasalahan yang 
ada, terlebih dalam dunia industria yaitu membuat perangkat elektronik jenis 
robot untuk membantu kerja manusia. 
2. Melatih mahasiswa untuk mendesain dan merakit robot. 
3. Mahasiswa dapat menerapkan ilmu yang sudah didapat ke dalam dunia kerja. 
4. Manfaat dalam dunia industri peti kemas yaitu memilah kontainer-kontainer 






1.6 Metodologi Penulisan 
Langkah-langkah  pengumpulan data sebagai dasar penyusunan skripsi : 
1. Metoda Analisa 
Menganalisa masalah-masalah yang akan disajikan dan mengumpulkan 
data atau informasi. 
2. Metoda Literatur 
Merupakan usaha untuk lebih memudahkan dalam melengkapi data dan 
memecahkan masalah yang merupakan sumber referensi bagi penulis 
dalam mengambil langkah pengamatan dan melengkapi data. 
3. Metoda Observasi  
Observasi merupakan aktivitas melakukan pengamatan dan analisa 
terhadap kondisi sebenarnya di lapangan kemudian akan diberikan 
solusinya. 
4.  Metoda Evaluasi 
Mengevaluasi hasil-hasil yang telah dikerjakan. 
 
1.7 Sistematika Penulisan 
      Dalam laporan tugas akhir ini, pembahasan disajikan dalam enam bab dengan 







BAB I  PENDAHULUAN 
Bab ini berisikan tentang latar belakang masalah, perumusan masalah, 
batasan masalah, tujuan, manfaat, dan sistematika penulisan 
pembuatan tugas akhir ini. 
BAB II LANDASAN TEORI 
Bab ini menjelaskan tentang teori-teori pemecahan masalah yang 
berhubungan dan digunakan untuk mendukung dalam pembuatan 
tugas akhir ini. 
BAB III ANALISIS DAN PERENCANAAN 
Bab ini dijelaskan tentang tata cara metode perancangan sistem yang 
digunakan untuk mengolah sumber data yang dibutuhkan sistem antara 
lain : Flowchart, Desain mekanik. 
BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 
Bab ini menjelaskan tentang hasil dan pembahasan yang didapat dari 
perancangan sistem yang digunakan untuk menyelesaikan tugas akhir 
ini. 
BAB V UJI COBA DAN EVALUASI 
Bab ini menjelaskan tentang proses uji coba dari tugas akhir yang 









BAB VI PENUTUP 
Bab ini berisi kesimpulan dan saran dari penulis untuk pengembangan 
sistem. 
DAFTAR PUSTAKA 
  Pada bagian ini akan dipaparkan tentang sumber-sumber literatur yang 
digunakan dalam pembutan laporan tugas akhir ini. 
LAMPIRAN 
Pada bagian ini berisi tentang keseluruhan konfigurasi pada perakitan 
dan pembuatan Robot Lengan. 
 
